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กล้องได้โดยไม่ตอ้งอาศยัตวัตรวจรู้ใด ๆ มีระบบการท างานพื้นฐานคือ การหาแผนท่ีความไม่
เท่ากนั (disparity maps) หรือแผนท่ีบ่งบอกความลึก (depth maps) เพื่อหาระยะห่างระหวา่งวตัถุกบั
กลอ้งและการบูรณะสภาวะ 3 มิติ (3D reconstruction) หรือการแปลงพิกดัต าแหน่งสภาวะแวดลอ้ม
ในภาพให้เป็นพิกดัต าแหน่งของสภาวะแวดลอ้มจริง ปัญหาของการหาแผนท่ีความไม่เท่ากนัคือ
การค านวณหาความสอดคลอ้งภายในจุดภาพจากกลอ้งทั้ง 2 ตวั ในงานวิจยัน้ีใชเ้ครือข่ายฮอพฟิลด ์
(Hopfield Network) ร่วมกบัการไหลเชิงแสงเพื่อหาความสอดคลอ้งกนัของจุดภาพ แลว้น าค่าท่ีได้
ไปบูรณะสภาวะ 3 มิติโดยการค านวณเชิงเรขาคณิตเพื่อหาพิกดัจุดจริงของภาพท่ีไดจ้าก 2 มิติ
เปล่ียนแปลงเป็น 3 มิติ โดยระบบสามารถค านวณหาระยะทางระหว่างกลอ้งและวตัถุไดอ้ย่างมี
ประสิทธิภาพ เม่ือระบบท าการประมวลผลจะท าให้ทราบพิกดัของวตัถุท่ีเคล่ือนท่ีภายในภาพ โดย
อาศยัจุดก่ึงกลางและระยะห่างของกลอ้งและวตัถุเป็นจุดอา้งอิงพิกดัของวตัถุท่ีเกิดข้ึน เม่ือเทียบกบั
ระยะจริงมีค่าความถูกตอ้งประมาณ 90 เปอร์เซนตท์ั้งภายในและภายนอกอาคาร 
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3D ENVIRONMENT RECONSTRUCTION/HOPFIELD NEURAL 
NETWORK/STEREO VISION/STEREO CORRESPONDENCE/OPTICAL FLOW 
3D environment reconstruction using stereo camera is one of the most crucial 
part in mobile robot development. The recent technology of computer vision has 
played an important role for robot vision system. Stereo vision system provides the 
ability to calculate a distance between an object in front of two cameras mounted in 
parallel which is essentially not required any other sensor. Stereo correspondence 
problem has then become one of the most challengeable tasks in stereo vision 
system. In order to calculate this distance, a corresponding portion of interesting 
object in each image has to be detected and matched.  This work presents a hybrid 
approach of using two-dimensional Hopfield network to perform a stereo 
correspondence calculation from optical flow features in stereo images. The optical 
flow features from both left and right image are considered as the input for the 
network which has an advantage of a capability to detect object motion. Using such 
optical flow and a 2D network with ability to learn and recognize patterns, optical 
flow feature in each image can be matched efficiently.   The proposed system 











reconstruction at accuracy rate of object between stereo cameras distance about 90 
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